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II) Nội dung bản trích yếu
1) Mục trích nghiên cứu
	Xây dựng mô hình, thiết lập phương trình động lực học và điều khiển xe goòng trong quá trình xẻ gỗ tự động, khảo sát các phương trình đã lập để xác định thông số xây dựng nền móng đường ray xe goòng, đồng thời xác định lực phanh hãm xe goòng khi xe goòng gặp sự cố nhằm nâng cao năng suất và chất lượng mạch xẻ và an toàn cho hệ thống xe goòng xẻ gỗ tự động.
2) Đối tượng nghiên cứu của luận án
Đối tượng nghiên cứu trong luận án là hệ thống xe goòng trong dây chuyền xẻ gỗ tự động do đề tài cấp nhà nước mã số ĐTĐL.CN-10/16 thiết kế và chế tạo.
3) Phương pháp nghiên cứu:
[bookmark: _Toc167310328][bookmark: _Toc198474978]- Phương pháp nghiên cứu lý thuyết
Trong nghiên cứu lý thuyết, luận án vận dụng phương pháp xây dựng mô hình động lực học xe goòng trong đó có xét đến các yếu tố ảnh hưởng đến quá trình phanh; xây dựng bài toán dao động ngang của xe goòng, sau đó khảo sát các thông số bằng các mô hình thuật toán được xác lập.
[bookmark: _Toc167310329][bookmark: _Toc198474979]- Phương pháp nghiên cứu thực nghiệm
Trong nghiên cứu thực nghiệm, luận án ứng dụng phương pháp đo các đại lượng không điện bằng điện, sử dụng các thiết bị đo và phần mềm đo hiện đại trong thu thập và xử lý số liệu thực nghiệm;
4) Các kết quả chính 
Trên cơ sở của những kết quả nghiên cứu lý thuyết, và thực nghiệm về động lực học và điều khiển xe goòng trong dây chuyền xẻ gỗ tự động, luận án đã đạt được một số kết quả sau:
a. Xây dựng mô hình và thiết lập các phương trình động lực học quá trình chuyển động dọc của xe goòng xẻ gỗ tự động. Trên cơ sở mô hình động lực học đã được thiết lập, luận án đã xây dựng thuật toán điều khiển chuyển động dọc và thuật toán điều khiển phanh hãm xe goòng.
b. Luận án đã xây dựng được mô hình tính toán dao động ngang của mặt phẳng mạch xẻ gỗ, bài toán được đưa về dao động của dầm trên nền đàn hồi, chịu nhiều tải trọng tập trung di chuyển. Bằng việc sử dụng các tính chất của hàm Dirac, luận án đã thiết lập được phương trình dao động ngang của mạch xẻ và cho nghiệm dưới dạng giải tích. Với việc nhận được các biểu thức về tần số dao động riêng và tần số dao động cưỡng bức cho phép kết luận: Với các hệ thống dây chuyền xẻ gỗ dùng cưa vòng đứng và xe goòng xẻ gỗ tự động thì không xảy ra hiện tượng cộng hưởng của dầm ray.
c. luận án đã khảo sát phương trình dao động ngang của mạch xẻ đã cho kết quả (Bảng 3.2), trên đó ghi các cặp giá trị độ cứng chống uốn của dầm ray EI và hệ số nền k = k0.b tương ứng với biên độ dao động ngang của xe goòng đạt giá trị max. Căn cứ vào kết quả này, có thể đưa ra sự lựa chọn hợp lý các thông số về EI và k0, phục vụ cho quá trình thi công khi lắp đặt nền móng xe goòng, từ kết quả khảo sát xác định được thông số khi xây dựng lắp đặt nền móng cho xe goòng là: Khi kd=8 KN/m3, mác bê tông M300, chiều dầy lớp bê tông hn= 0,88 m. Khi kd=14 KN/m3, mác bê tông M300, chiều dầy lớp bê tông hn= 0,7 m. 
d. Luận án đã xây dựng được mô hình, thiết lập được phương trình động lực học quá trình phanh hãm xe goòng, kết quả khảo sát phương trình động lực học phanh xe goòng xác định được thông số để phanh hãm xe goòng như sau: Hệ thống kéo phanh phải đạt gia tốc kéo ak ≥ 20 m/s2 và lực kéo phanh F ≥ 2683 N, đường kính cáp kéo phanh hãm xe goòng Ф = 22 mm.
e. Luận án đã xây dựng được phương pháp nghiên cứu thực nghiệm động lực học và điều khiển xe goòng trong dây chuyền xẻ gỗ tự động. Đã tiến hành thực nghiệm để xác định hệ số nền móng và xác định hệ số tự dãn của cáp phanh xe. Việc đo biên độ dao động ngang của mạch xẻ được tiến hành một cách gián tiếp thông qua việc đo gia tốc chuyển động ngang tại hai điểm khác nhau trên xe goòng. Kết quả thực nghiệm để kiểm chứng mô hình tính toán lý thuyết về dao động ngang mạch xẻ cho thấy hệ số tương quan r giữa dãy các giá trị biên độ dao động của mô hình tính toán lý thuyết và kết quả thực nghiệm đều thỏa mãn r > 0,8; điều đó chứng tỏ mô hình tính toán theo lý thuyết phù hợp với thực tế.
	
	Hà Nội, ngày        tháng 8 năm 2025

	Tập thể người hướng dẫn
	Nghiên cứu sinh


        Hướng dẫn 1                       Hướng dẫn 2



TS. Trần Văn Tưởng        TS. Phạm Văn Tỉnh              Bùi Lê Hồng Trường


DISSERTATION ABSTRACT

I) General Information
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II) Abstract Content
1) Research Objective
To develop models, establish dynamic equations and control methods for the carriage in automated wood-sawing processes; to analyze the established equations to determine parameters for the construction of carriage rail foundations; and to determine braking forces for the carriage in case of malfunction, thereby improving productivity, sawing quality, and safety of the automated carriage system.
2) Research Object
The research object of this dissertation is the carriage system in the automated wood-sawing line designed and manufactured under the state-level project code ĐTĐL.CN-10/16.
3) Research Methods
- Theoretical research method
The dissertation applies dynamic modeling of the carriage, taking into account braking effects; establishes the problem of transverse vibration of the carriage; and investigates parameters using established algorithmic models.
- Experimental research method
The dissertation applies electrical measurement methods for non-electrical quantities, using modern measuring devices and software for data collection and processing.
4) Main Results
Based on theoretical and experimental research on carriage dynamics and control in automated wood-sawing lines, the dissertation achieved the following results:
a. Developed models and established dynamic equations for the longitudinal motion of the automated sawing carriage. Based on these models, algorithms for longitudinal motion control and braking control were proposed.
b. Developed a computational model for transverse vibration of the sawing plane, reformulated as a beam-on-elastic-foundation problem under multiple moving concentrated loads. By applying Dirac function properties, the dissertation established the transverse vibration equation of the sawing line and obtained analytical solutions. Expressions for natural and forced vibration frequencies led to the conclusion that no rail beam resonance occurs in vertical bandsaw-based automated sawing systems.
c. Analyzed the transverse vibration equation of the sawing line, obtaining results (Table 3.2) that include pairs of flexural rigidity values (EI) of the rail beam and foundation coefficients k = k0·b corresponding to maximum transverse vibration amplitudes of the carriage. Based on these, rational EI and k0 values can be selected for rail foundation construction. The determined foundation parameters are:
+ When kd =8 kN/m³, concrete grade M300, foundation thickness hn =0.88 m.
+ When kd =14 kN/m³, concrete grade M300, foundation thickness hn=0.7 m.
d. Developed a model and established dynamic equations for the braking process of the carriage. The analysis determined braking parameters as follows: the braking system must achieve acceleration ak ≥ 20 m/s² and braking force F ≥ 2683 N, with a brake cable diameter Φ = 22 mm.
e. Developed an experimental research methodology for carriage dynamics and control in automated wood-sawing lines. Experiments were conducted to determine foundation coefficients and the elongation coefficient of the brake cable. Transverse vibration amplitude of the sawing line was measured indirectly through acceleration measurements at two different points on the carriage. Experimental results validating the theoretical model showed that the correlation coefficient r between theoretical and experimental vibration amplitudes satisfied r > 0.8, confirming that the theoretical model is consistent with practical results.
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